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Abstrak 
Dokumen dan Informasi penataan ruang wilayah termasuk dalam klasifikasi informasi 
yang wajib disediakan dan diumumkan secara berkala kepada masyarakat Untuk itu Bidang 
Penataan Ruang perlu mengembangkan sistem informasi yang memuat data dan informasi 
terkait penataan ruang. Sejalan dengan  perkembangan teknologi informasi saat ini, hampir 
semua sistem informasi telah mengalihkan oreantasi visualisasi dari sistem kertas menjadi 
sistem digital. Mobile SIG merupakan metode untuk meyampaikan informasi peta dalam 
bentuk digital yang memungkinkan pengguna dapat secara real time melihat posisi dan 
informasi dari sebuah obyek diatas permukaan bumi. Dalam pelaksanaan kegiatan ini data 
spasial yang digunakan adalah Citra Satelit Resolusi Tinggi World View-2 tahun akusisi 2015 
yang telah melalui proses ortorektifikasi level-3 Skala 1 : 5.000. Pembaharuan data 
dilakukan menggunakan data ortofoto yang diperoleh dari foto UAV tahun Akusisi 2017. Dari 
kedua sumber data tersebut selanjutnya dapat diperoleh peta dasar dan peta tematik 
Rencana Detail Tata Ruang Kota Kelurahan Lowokwaru. Dengan perangkat lunak mobile 
SIG Carrymap V.3.5. peta dasar dan tematik digital Kelurahan Lowokwaru dapat 
divisualisasikan secara real time. Peta digital tersebut juga dapat dilakukan proses pencarian 
dan pembaharuan data secara real time baik data spasial dan atribut. Informasi yang 
ditampikan dari unit data spasial juga dilengkapi dengan foto sebagai tambahan informasi.  
   
Kata Kunci : Mobile SIG, Peta RDTRK, UAV 
 
 
1.  PENDAHULUAN  
 
 Pemerintah Kota Malang, melalui Badan 
Perencanaan Pembangunan Daerah telah 
menyusun Rencana Detail Tata Ruang Kota 
(RDTRK) dengan Peraturan Zonasi (PZ) bagi 
seluruh Bagian Wilayah Perkotaaan (BWP) di 
Kota Malang yang proses penyusunannnya 
mengacu pada Peraturan Menteri Pekerjaan 
Umum Nomor 20 /PRT/M/2011 tentang 
RDTRK dan PZ Kabupaten/Kota. Adapun 
RDTRK dan Rencana Kawasan Strategis 
yang telah disusun adalah RDTRK BWP 
Malang Tengah, RDTRK BWP Malang Utara, 
RDTRK BWP Malang Timur Laut, RDTRK 
BWP Malang Timur, RDTRK BWP Malang 
Tenggara, RDTRK BWP Malang Barat, 
Rencana Kawasan Strategis Ekonomi Kota 
Malang, dan Rencana Kawasan Strategis 
Sosial Budaya Kota Malang [1].  
 Kecamatan Lowokwaru merupakan 
kecamatan yang terletak di bagian utara 
wilayah kota malang. Kecamatan Lowokwaru 
juga merupakan satu dari dua wilayah 
kecamatan yang tergolong baru di kota 
Malang. Semakin berkembang suatu 
kecamatan maka semakin besar pula 
kebutuhan akan informasi yang ada di 
kecamatan lowokwaru untuk itu dibutuhkan 
sarana teknologi informasi yang detail dan 
mudah digunakan oleh masyarakat dan bisa 
mendapatkan informasi yang mereka 
butuhkan dengan cepat.  
 Pada penelitian [2] sudah membuat peta 
rencana detail tata ruang kota berbasis mobile 
pada kabupaten lowokwaru, namun proyeksi 
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peta hanya menggunakan kamera biasa tanpa 
pemotretan dari angkasa. 
 Dengan perkembangan informasi teknologi 
saat ini hampir semua sistem informasi 
mengalihkan orientasi visualisasi dari sistem 
kertas menjadi sistem digital dan peta analog 
menjadi peta digital. Dan untuk mendapatkan 
gambaran peta dari angkasa juga dapat 
menggunakan pesawat tanpa awak. Sehingga 
penyampain informasi peta dapat lebih akurat.  
 Dengan membuat pemetaan baru dari 
angkasa yang kemudian didukung sebuah 
prototipe program aplikasi untuk visualisasi 
peta dasar di wilayah Kecamatan Lowokwaru. 
Dengan tersedianya prototipe ini diharapkan 
dapat berguna bagi pihak-pihak yang terkait 
dalam proses pembangunan di Kota Malang 
khususnya di Kecamatan Lowokwaru. 
 
2.  METODE PENELITIAN 
 
2.1 Peta 
 Peta adalah suatu gambaran konvensional 
dari permukaan bumi, sepertinya 
kenampakannya oleh kita tegak lurus dari 
atas, dan ditambah huruf-huruf dan angka-
angka sebagai informasi [3]. Peta 
mengandung arti komunikasi, artinya 
merupakan suatu signal atau saluran antara 
pengirim pesan (pembuat peta) dengan 
penerima pesan (pembaca peta), dengan 
demikian peta digunakan untuk mengirim 
pesan yang berupa informasi tentang realita 
dalam wujud berupa gambar. Agar pesan 
(gambar) tersebut dapat dimengerti maka 
harus ada bahasa yang sama antara pembuat 
peta dan pembaca peta. Kartografer disini 
harus bisa memahami apa yang hendak 
disampaikan pembuat peta kepada pembaca 
peta, dengan menerjemahkannya dalam 
bahasa simbol agar pembaca peta dapat 
mengerti [4]  
 
 
Gambar 1. Bentuk model UAV rotary wing 
(kiri) dan fixed wing (kanan) 
 
2.2 Unmanned Aerial Vehicle (UAV) 
 Untuk membuat sebuah peta dapat 
menggunakan beberapa metode akusisi data 
diataranya adalah menggunakan metode 
pemetaan fotografi tanpa awak atau disebut 
juga dengan Unmanned Aerial Vehicle (UAV).   
UAV dapat diartikan sebagai wahana udara 
bermotor tanpa awak yang dapat digunakan 
berulang kali. Wahana udara ini dikontrol dari 
jarak jauh dengan sistem kendali otomatis 
(autopilot), manual ataupun kombinasi dari 
kedua sistem tersebut. Jika dibandingkan 
dengan pesawat berawak maka sangat jelas 
bahwa perbedaan utama antara kedua sistem 
tersebut adalah bahwa pada UAV tidak ada 
pilot yang secara fisik berada di dalam 
pesawat. Kelebihan utama dari UAV 
dibandingkan dengan pesawat berawak 
adalah bahwa UAV dapat digunakan  pada 
situasi dengan resiko tinggi tanpa perlu 
membahayakan nyawa manusia, pada area 
yang tidak dapat diakses dan terbang pada 
ketinggian rendah dibawah awan sehingga 
foto yang dihasilkan terbebas dari awan. 
Selain itu, salah satu faktor lain kelebihan UAV 
adalah biaya. Harga perangkat UAV dan biaya 
operasionalnya jauh lebih murah jika 
dibandingkan dengan pesawat berawak.  
 Berdasarkan jenis sayap penggerak yang 
digunakan (wing) UAV terbagi menjadi dua 
jenis yakni fixed wing UAV dan rotary wing 
UAV. Pada UAV tipe fixed wing gaya angkat 
keatas didapat dari pergerakan kedepan 
menembus udara, bukan berdasarkan 
pergerakan sayap seperti burung. Tenaga 
penggerak pesawat untuk melaju ini didapat 
dari mesin baling.baling (propeller). Model 
UAV tipe fixed wing bentuknya seperti 
pesawat pada umumnya yang memiliki 
bentang sayap yang tetap (tidak dapat 
bergerak). Sementara rotary wing dikenal juga 
sebagai model helikopter atau model wahana 
vertikal takeoff and landing (VTOL). Tipe ini 
sendiri dapat diklasifikasikan lebih jauh lagi 
menjadi tipe single, double, quad, dan multi 
rotor berdasarkan jumlah mesin penggerak 
(rotor) yang digunakan. Pada model helikopter 
tipe mesin penggerak yang digunakan adalah 
single rotor. Dengan motor utama yang 
memberikan gaya angkat keatas untuk 
terbang dan tenaga pendorong kedepan serta 
motor ekor (tail rotor) yang digunakan untuk 
bergerak miring kesamping kanan kiri [5]. 
 Didalam ilmu fotogrametri, mosaik dibuat 
dari sekumpulan foto-foto yang saling 
bertampalan (overlap) disusun dengan cara 
menyambung (stiching) daerah-daerah yang 
bertampalan tadi baik secara manual ataupun 
secara dgital [6]  
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Gambar 2. Contoh Mosaik dari hasil 
komposisi 400 foto 
 
 Foto-foto digital format besar ini dapat 
dibuat mosaik, salah satu prasyarat utamanya 
adalah foto-foto ini harus dipotret secara 
vertikal dengan ketinggian terbang yang 
seragam, dan memiliki prosentase 
pertampalan kemuka antar foto (Forward 
overlap) sebesar 60% dan pertampalan 
kesamping antar foto (Side overlap) sebesar 
30% [6]. 
 
2.3 sistem informasi geografis (SIG) 
 Peta sebagai sumber data spasial 
memegang peranan penting dalam 
membangun sebuah sistem infromasi 
berbasiskan data spasial atau yang disebut 
dengan sistem informasi geografis (SIG). SIG 
merupakan sistem informasi yang 
menggunakan komputer untuk mendapatkan, 
mengolah, menganalisis dan menyajikan data 
yang mengacu pada lokasi geografis untuk 
membantu pengambilan keputusan. 
Kelebihan SIG sebagai sebuah sistem 
penyajian informasi spasial diantaranya 
adalah : 
a. Sebagian besar data/informasi mempunyai 
kaitan dengan lokasi geografis 
b. SIG mampu memadukan data spasial dan 
non-spasial 
c. SIG dapat memvisualisasikan bentuk, 
ukuran, pola, dampak dan lain-lain 
d. SIG mampu melakukan analisis 
e. SIG mampu melakukan sharing 
information 
 
 SIG tersusun atas konsep beberapa 
lapisan (layer) dan relasi yang didefenisikan. 
Sebagai sebuah sistem penyajian informasi 
geografis, SIG terdiri atas komponen-
komponen yang terkait satu dan lainnya dalam 
rangka menyajikan informasi spasial. 
Komponen-komponen tersebut yaitu :  
a. Perangkat Keras  
b. Perangkat Lunak  
c. Database  
d. Pelaksana/SDM 
e. Prosedur  
 
 Komponen SIG tersebut merupakan satu 
kesatuan cara kerja SIG yang dapat 
mereperesentasikan kondisi dunia nyata 
kedalam komputer sebagaimana sebuah peta 
yang mampu merepresentasikan keadaan 
dunia nyata di atas sebuah kertas. Adapun 
proses untuk merepresentasikannya terdiri 
atas kegiatan input, pengolahan data, analisis 
dan penyajian informasi. Informasi yang 
diperoleh dari suatu proses analisis SIG 
selanjutnya dapat menjadi pedoman dalam 
pengambilan keputusan yang selanjutnya 
diaplikasikan ke lapangan. Gambar berikut 
menunjukkan proses SIG. Berikut Gambar 3 






Gambar 3. (A) Komponen-komponen dalam 
SIG (B) Proses SIG 
 
2.4 Metode Pelaksanaan 
 Secara ringkas metode penelitian yang 
digunakan dalam kegiatan ini antara lain yaitu 
Survey lapangan, Pengolahan Data Spasial 
dan Non-Spasial, Update Peta Rencana Detail 
Tata Ruang Kota, Visualisasi Data 
Menggunakan Perangkat Mobile SIG. 
 
2.4.1 Survey Lapangan 
 Pada tahap ini dilakukan kegiatan survai 
lapangan untuk mengumpulkan data dan 
informasi spasial dan non-spasial sebagai 
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data primer. Dalam kegiatan ini sebelum peta 
tematik disusun diperlukan peta dasar yang 
diperoleh dari proses ortorektifikasi CSRT dan 
juga dari update data foto udara tanpa awak 
(UAV). Untuk menghasilkan data CSRT dan 
foto udara UAV diperlukan kegiatan survai 
lapangan berupa pengukuran titik GCP dan 
ICP. Selanjutnya untuk melengkapi informasi 
dari pola ruang yang tersusun dalam peta 
tematik RDTRK dilakukan survai pengambilan 
koordinat dari obyek atau area yang termasuk 
dalam pola ruang Kelurahan Lowokwaru. 
Pengukuran GCP dan ICP dilakukan 
menggunakan peralatan Global Positioning 
System (GPS) Dual Frekuensi dengan metode 
pengamatan Real Time Kinematic (RTK) dan 
Statik diferensial. Jumlah titik GCP dan ICP 
yang diukur sejumlah duapuluh (20) titik dan 
titik ICP sejumlah limabelas titik (15).   
 
 
Gambar 4. Dokumentasi Kegiatan Survey 
Lapangan Pengukuran GCP dan ICP 
 
 
Gambar 5. Dokumentasi Kegiatan Survey 
UAV 
 
2.4.2 Pengolahan Data Spasial dan Non-
Spasial 
  Pengolahan data spasial dan data non-
spasial ditujukan untuk membentuk suatu 
basis data yang akan digunakan dalam proses 
visualisasi Kelurahan Lowokwaru. Data 
spasial yang diperoleh dari hasil survai 
lapangan berupa data hasil pengamatan GPS 
diolah menggunakan perangkat lunak Topcon 
Tools. Untuk data foto UAV proses mosaik dan 
ortophoto dilakukan menggunakan perangkat 
lunak Photo Modeler. Setelelah diperoleh 
mosaik orthofoto dilakukan update terhadap 
peta dasar RDTRK yang sebelumnya telah 
dilakukan proses ortorektifikasi menggunakan 
perangkat lunak PCI Geomatica. Ketelitian 
dari proses ortorektifiasi masuk pada standar 
ketelitian peta dasar level-3 dengan skala 1 : 
5.000. Data spasial dalam bentuk peta digital 
dilakukan topologi dan pembentukkan basis 
data spasial berdasarkan entitas masing-
masing data. Dalam proses pembentukan 
basis data spasial atau geodatabase, data 
spasial disusun dalam masing-masing feature 
class. Data non-spasial yang telah tersusun 
dalam bentuk tabel-tabel (tabular) selanjutnya 
dikoneksikan dengan masing-masing data 
spasial melalui proses joint item. Keseluruhan 
kegiatan pengolahan data spasial dan data 
non-spasial dilakukan mengunakan perangkat 
lunak ArcGIS. 
 




Gambar 7. Ortofoto Kelurahan Lowokwaru 
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Gambar 9. Menggunakan Perangkat Lunak 
ArcGIS 
 
2.4.3  Update Peta Rencana Detail Tata 
Ruang Kota 
Update Peta data spasial dan data non-
spasial wilayah Kelurahan Lowokwaru 
dilakukan menggunakan perangkat lunak 
CarryMap. Data spasial dan data non-spasial 
hasil pegolahan data selanjutnya dikonversi 
kedalam format data yang dapat dibaca oleh 
perangkat lunak CarryMap Versi 3.5. Untuk 
mendukung fungsionalitas yang terdapat pada 
perangkat lunak CarryMap sebagai perangkat 
lunak digunakan perangkat keras Smartphone 
dengan fasilitas GPS (Global Positioning 
System) atau menggunakan fasilitas Aided 
Global Positioning System (AGPS) 
 
 
Gambar 10. Peta RDTRK (1) 
 
 
Gambar 11. Peta RDTRK (2) 
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Gambar 12. Peta RDTRK (3) 
 
2.4.4 Visualisasi Data Menggunakan 
Perangkat Mobile SIG 
  Hasil visualisasi pada kegiatan uji 
lapangan ditujukan untuk mengetahui fungsi 
dari tools yang terdapat pada perangkat lunak 
Carrymap serta kesesuaian data yang yang 
terdapat pada peta dengan kondisi eksisting di 
lapangan. Untuk melaksanakan kegiatan uji 
lapangan dipilih beberapa obyek sebagai 
obyek uji. Pengujian dilakukan dengan 
membadingkan posisi obyek yang terdapat 
pada peta dan posisi eksisting lapangan 
menggunakan fasilitas  GPS yang terdapat 
pada perangkat mobile. Selain posisi obyek 
pengujian juga dilakukan terhadap informasi 
yang dimilliki obyek apakah memiliki 
kesamaan dengan informasi yang terdapat 
pada carrymap. Dokumentasi kegiatan 
pengujian lapangan seperti terlihat pada 
gambar berikut ini : 
 
Gambar 13.Hasil Visualisasi (1) 
 
 
Gambar 14.Hasil Visualisasi (2) 
 
 
Gambar 15.Hasil Visualisasi (3) 
 
3. HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
 Kegiatan visualisasi peta RDTRK 
berbasiskan mobile SIG Kelurahan 
Lowokwaru – Kota Malang menghasilkan peta 
digital yang dapat diakses menggunakan 
perangkat mobile dengan sistem OS Android. 
Peta digital tersebut memberikan informasi 
tentang klasifikasi Zona dan Sub Zona terkait 
Rencana Detail Tata Ruang Kota di Kelurahan 
Lowokwaru yang dilengkapi dengan foto dari 
masing-masing jenis pemanfaatan eksisting di 
zona dan sub zona. Secara ringkas hasil 
kegiatan dapat dijelaskan sebagai berikut : 
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3.1 Visualiasi Peta Dasar Digital Kelurahan 
Lowokwaru     
 Peta digital yang dihasilkan dalam kegiatan 
ini adalah peta digital dalam sistem koordinat 
Grid UTM Zona 49 South. Rincian dari peta 
digital yang dihasilkan sebagai berikut : 
a. Peta  Dasar Digital  Kelurahan Lowokwaru  
dalam  format  (*.shape)  skala  1: 5.000. 
b. Peta Tematik Zonasi Tata Ruang 
Kelurahan Lowokwaru dalam  format 
(*.shape) skala 1: 5.000. 
 
3.2 Informasi Peta Tematik Digital 
Kelurahan Lowokwaru 
 Peta tematik digital Kelurahan Lowokwaru 
yang terdapat pada perangkat lunak carrymap 
memiliki informasi spasial berupa klasifikasi 
zona dan zub zona terkait tata ruang di 
Keluraha Lowokwaru. Informasi penggunaan 
lahan eksisting di masing-masing zona dan 
zub zona tersebut dilengkapi dengan 
informasi atribut dan foto yang dapat diakses 
menggunakan tools pada perangkat lunak 
carrymap. Berikut beberapa tampilan 
informasi dari beberapa data penggunaan 
lahan eksisting pada tiap kelas zona dan sub 
zona yang terdapat di Kelurahan Lowokwaru : 
 
  (A) (B) 
Gambar 16. Tampilan Peta Digital (A) Batas 
Administrasi (B) Jaringan Jalan Kelurahan  
 
 
  (A) (B) 
Gambar 17. Tampilan Peta Digital (A) 
Klasifikasi Zona RDTRK (B) Klasifikasi Sub 
Zona RDTRK 
 Beberapa klasifikasi dari Zona dan Sub 
Zona dari peta digital RDTRK Kelurahan 
Lowokwaru – Kota Malang seperti terlihat 
pada gambar berikut ini : 
 
  (A) (B) 
Gambar 18. Peta Informasi Kelas Zona 
Perumahan dan Sub Zona Rumah 
Kepadatan Sedang Klasifikasi Kawasan 
Budidaya 
 
3.3 Fungsionalitas Menu Perangkat Lunak 
Carrymap 
Untuk mempermudah akses informasi peta 
digital Kelurahan Lowokwaru berbasis mobile 
SIG ini terdapat beberapa menu yang dapat 
digunakan.  
a. Menu Penunjuk Lokasi  
Untuk mengetahui lokasi dari tiap obyek 
yang terdapat pada peta digital Kelurahan 
Lowokwaru dapat dilakukan menggunakan 
menu show current position coordinates. 
b. Menu Penanda Lokasi 
Menu penanda lokasi digunakan untuk 
melakukan penandaan pada obyek baru 
yang berada di lapangan. Untuk 
melakukan penandaan lokasi dapat 
menggunakan menu Add pushpin. Setiap 
obyek yang akan ditandai dilengkapi 
dengan teks deskripsi yang dapat 
digunakan untuk memberikan nama pada 
obyek tersebut.  
c. Menu Pegukur Jarak dan Luas 
Untuk mengetahui jarak dan luas antara 
obyek pada peta digital Kelurahan 
Lowokwaru dapat digunakan menu 
pengukur jarak dan luas pada carrymap. 
Pengukuran jarak dan luas  dapat 
dilakukan dengan menandai obyek yang 
akan diukur pada peta digital. Angka jarak 
dan luas yang terukur akan terlihat pada 
tampilan peta digital.  
d. Menu Pencarian Obyek  
Menu pecarian obyek digunakan untuk 
mencari obyek berdasarkan atribut yang 
dimiliki. Untuk melakukan pencarian obyek 
dapat dilakukan dengan mengetik atribut 
yang dimiliki oleh obyek yang akan dicari. 
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 Kegiatan visualisasi Peta Rencana Detail 
Tata Ruang Kota (RDTRK) di wilayah 
Kelurahan Lowokwaru berbasiskan mobile 
SIG dilakukan menggunakan data spasial 
berupa Peta RDTRK yang tediri atas Peta 
Zonasi dan Peta Sub Zonasi. Kedua peta 
tersebut diturunkan dari Citra Satelit Resolusi 
Tinggi melalui proses Ortorektifikasi 
menggunakan titik GCP dan ICP. Koordinat 
dari masing-msing titik GCP dan ICP diperoleh 
dari hasil survai lapangan menggunakan GPS 
Geodetik. Hasil dari proses ortorektifikasi dan 
uji ketelitian diperoleh Citra ter-ortorektifikasi 
dengan Skala 1 : 5.000 dan tingkat ketelitian 
Level-3 (jumlah kesalahan planimetris < 2.5 
meter). Pembaharuan isi peta pada lokasi 
tertentu dilakukan menggunakan data 
Ortofoto yang diperoleh dari metode UAV. 
Visualisasi dari peta RDTRK dilakukan 
menggunakan perangkat lunak Carrymap 
menggunakan sistem operasi Android. 
Dengan fungsionalitas yang terdapat pada 
perangkat lunak carrymap dan didukung oleh 
fasilitas pada perangkat keras prinsip dari 
sistem mobile SIG dapat terpenuhi. Hasil dari 
kegiatan ini diharapkan dapat membantu 
pihak Kelurahan Lowokwaru dalam rangka 
meningkatkan efektivitas dan efisiensi kerja 
dengan memanfaatkan teknologi informasi 
dan komunikasi. 
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